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Dlo folg»nd»n Angabsn sttid d^n vom Amnftldor »Ingor*{chtMi Unt«rlAg«n ontnommMi 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG tst gesteiit 

(g) Verfahren und Vorrlchtung zur Koordmation mehrerer Fehrsystemeinrichtungen eines Fahneugs 

@ Es handeft sich bei der Erfindung um efn Verfahren und 
efne Vprrichtung 2ur Koordinatlon mehrerer Fehrsystem- 
einrichtungen eines Fahneugs minels etner Koordinatf- 
onseinnchtung. Die Fahraydemeinrichtungen arzeugen 
in AbhSngigkeit vom aktueilen Pahrzustand das Pah^ 
zeuga Ausgsngsaignale. In der Koprdinatior^aeinrichtung 
warden aua den Auagangaalgnalen e(n Stauerergabnisat- 
gnaf erzeugt. daa ata Sollwartvorgabe zur unmittelbaren 
Beeinflussung dea Fahrzustandes mfttels der AlctuatoreFn- 
rtchtungen dea Fahrzeuga dient und/oder Bin Parameter- 
ergebnissignal erzeugt, das zur Baainfiuaaung der Regel- 
und/oder Steuerpara meter einer Fahnuatarwlaregelung 
bzw. Fahrzustandaateuerung dient. 
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Beschreibung ning bzw. Rcgclung des Fahrzustandcs ciieichbar ist Der 

gleich^idge, unkoordlnierte ZugnfTder Fahi^stemeinrich- 

[0001] Die Erfinduiig betrifft eio Vcrfahren ufxl cine Mor- tungen auf d^e Aktuatoreinrichtungen oder das Blockierea 

richtung zur KoordiBatlon mchrcrer Fahrsystcmcinrichtuti* ciner Tu^nfpKanfnrrlcrune ^^^^ Fahrsystemriarichtung le^ 

gen cines Fahrzcugs. 5 diglichwegen<ies\br]iegensciaer2eidich fiiilicreoZugrifF- 

[0002] Bei einei solchen Fahrsystcmeiarichtung handelt sanforderung auf dieselbcn Parameter oder dieselbeaAktUd- 

es sich beispiels>**eisc um eine Abstandsregelciorichtung 2ur toreinrichtuDgen ist bdm crfindungsgemaflcn Vcrfahrcn und 

Regelung des Abstands relaiiv zu einem vorausfahrendco bei dcr erfindungsgemaBcn Nforricbtuog ausgeschlossoQ. 

Fahrzcug Cbci dcr Anraelderin unier dem Bcgnft "Disironic* [0007] Die Fahreyslcmcinrichtungcn kOnnen glcichzeitig 

bekannt), urn eine Geschwi Ddigkcitsrcgcleinrichtung (Tern- lO auch hinsichtUch dcr an den Fahrer zur Infonnatjon aber deo 

pomal), um eine KoUisionsvermeiduogseiBrichtung z.B. Fahrzustarjd vermittelten RUckmeldung kcwidiniert werdefi. 

mitxcls Erkcnnung entgegeakommender Fahizeuge bcim Dies ist Gegenstand dcr am gleicben Tfetg von der Anmelde- 

Obertiolen, um cin Relfendrucldconn-oUsystem, um eine rin liiDterlegien Patentanmeldung rait dem lltel *Verfaliren 

KurvenwameinndituDg zur recfatzdtigen Wamuug vor K\ir* und M>rricfaUmg zur Riickmeldung des Fahrzustandes eines 

vcn bei zu hohcr Fahrzeuglangsgescbwindigkeil, die in ei- 13 Fahrzeugs an den Fahrer" (internes Az; P033161flDE/l)» auf 

ner weiteren Ausbausmfe auch Brems- und/oder Lenkein- die bier vollinhaltlicb Bezug geoommeo wild. 

griffc vcnmachcs kann, um cin Dur^ifahrcn cixior Kurvc [0008} VoitcilhafiLc Ausgcsudtungcil des N^fabreos und 

mit unzul^sig boher Gescbwiodigkeit zu verhindem oder der VarricbtunggemSfiderErfindunggebeD ausdenjeweifi- 

um eine beliebige andere Fahrsystemeinrichtung, die dem gen abb&igigen Anspruchoi bervo; 

Fahrer als Asdstenzeiniicb&ing zur M»fltgUQg gestellt wer- 20 [OOOSq ZweckmSfiigerweise enUpricbt das Steuerergeb- 

den Icann. nissigEPal dem SolloFahrzustand dvs FahrzeugCf wobcd das 

[0003] Dcrartige Fabrsystemeinrichtungcn k6nnen zum Steuercigebtdssignald^SoU-Fabizeugbewegimgimdrcicfi^ 

einenlediglididDeWarnfunktionausfiihren.um den Fahrer mensionalen Rainn beschrelbt. Das Steuerugebnissignal 

auf dneo bestimmten Fahrzusland binzuweisea, z. B. weno de&niert somit die gesaxnte, gewttnschte* rSumllcbe Fabi^ 

derReifendmcknlcbtiDeincmerlaubtenBereicbUBeLDar- 2S zeugbewecuo£. 

Qberfainaus bestefat jedoch aucb die Moglichkeit, dass die [0010] Allexnativ bierzu bestefat auch die M6glichkeit» 

Fahrsysteniieinrichtungu) oboe eiDenmanuelleoEiQgnff des dass das Sieuerergebnissigna] der SoUrFahrzustandsSnde* 

Fabmr selbstiatig dea Fafarzustand z. B. durch einen Lenk- rung ftir das Fahizeug enlspricht, wobei das Steuereig^oift- 

oder Bremsetz^if beeinflussen. Zum 6 ei spiel kaon in eini- signal die SoU-FahrzeugbewegungsSnderung in dreidimen^ 

geni^aiinseugenUerAimielderinbercitseioeAbstandsrtgei- 30 sionaien Kaian beschreibt Hierbei ixird our die gewOnschte 

einricfatung voigesehen sein, das das Fabneug bei zu gerin- BewegungsSnderung des Fahrzeugs aU SoHweil voxgeg^ 

gem Abstand zum >^)rausfahrenden automaiiscb abbremst, beo. Die Bewegungsfinderung ist fOi alle Bewegungsrid)> 

SoUes nun mehrere Fahrsystemdnrichtungen in ein Fahr* tungen im dreidimensionalen Raum definiert 

z«u£ jotc^ici-t wcidai, miua 5ictici|^c&tcUt m:Iu. dods Zu- [0011] Daa S Lcucrrr^ebnissigniil kaon zur Ansueuerung 

griffe auf die Aktuatoreinricbtungen dee Fahrzeugs - Z.B. 3S der betrcffenden Aktuatoreinrichtungen uiunittelbar an 

die BtemseinrichtuDg Oder Lenkeinrichtung- die durch ver- diese Akniatoreinnchtungen Qbcmuttelt werden, um die 

scbiedene Fahisystcnicinrichtungcn ausgcldst werden, ei* Fahrzeugbcwegung zu bcdnfiusseo. Es ist dabei m5gbch» 

nerseits ein sscheres Fahten gewShrleiKtes und acdererseits eine ceparate F&htdynaxiukregelung zu dbeiifigem, die in be- 

die AufrechierhaUung der korrekten Funklicraen der ver- kannter Weise von einem heutzutage ublichen Fahrzu- 

Bchicdcnen Fahrsystemdnrichtungen ennoglichen. 40 stands-Rcgd- oder Steucrgerat (z. B. ESP-Rcgelgcrit) aus- 

[0004] Ausgehend hiervon licgt der vorliegenden £rfio> gefilhrt werden kann. 

duD^die AufjKabezuKn}Dde,eii) Verfahrenundeine Vouich- [0012] Bei einer anderen Ausfiihrungsvariante wird das 

mng zur Durchftlhrung des Verfahrens zu schaffen, um eine Steuerecgebnissignal an ein Fahrzustands-Regel- oder SietK 

IntegratioD mehrerer Fahrsystemeinricbtungcn in ein Fahr- eigcrat, insbesondere Fahrdynamikregelgex^ Qbermittelt, 

zeug untcr GewShdeistung cines sicberen Fahrzustandes zu 45 das zur Beeinflussung der Fahrzeugbewegung Slellsigoaie 

enii5glicben. ftkr die Akmaloreixuicbnmgen hervoiruft Somat ist lediglich 

[CKK)5] Diese Aufgabe wird gemaB der Merkmale der An- eine mittelbare Ubermittlung des Steuerergebnissign^ an 

sprQcbe 1 und 16 gel6st. die Aktuatordnrichtungen voigesehen. Das Fahrzustaods- 

[0006] Die im Fahrzcug vorgesehenen Fahrsysiemeinrich- Rcgd- oder Steuci^er& beweriet das Steuereigebnissignal 

tungen eizeugen Ausgaagssignale in Abhangigkeit von je- 50 darauf, ob bd einer don S'teuerergebnissigna) entspiechen* 

wcUb eruiluclicu FahnuittiaiidL^rOScu. Die Ausgaiigssignalc deo Ausieuerung der Aktuaiorelnrlcniung ein auaieicnend 

stellen Anforderungssignale zur Beeinflussung des Fahrzu- siabiler Gesamtfahrzusiand gegeben ist und erzeugt in Ab- 

standes bzw. der FahrzustandsregeUing oder der Fahrzu* bSngigkdt vom Bewertungsergebnis our SteUsign^de ftlr die 

stand^teuerung dar. Sic werden einer Kooxdinationseinrich- Aktuatoreinrichtungen, die ein insgesamt stabUes Fahrver- 

tung zugefUhrt. Diese erzeugt in AbhSaglgkeit von deo SS balten gewShrleisten. Dos Fahrzustands-Regel> oder 2>teueti^ 

gleichzeitig vorliegenden Ausgangssignalen dn Steuerer- gerfit dient mid^n dazu bereits vor der Ansteuerung der Ak- 

gebnissignal . und/oder ein Parameten&igebnissignaL Das tuatoreinrichtungen zu prtifien, ob sich durch die voi^ese- 

Steuerergebmssignal dient als SolIwert\'orgabe zur Bccin- bene Ansleuerung gero^ dem Steuereigebnissignal dn in- 

flussuog des sknjeUes Fahrzustandes bzw der aktuellcn stabiler Fahrzustand einstellen k<)nate. wobd dann dne ent- 
Fahrzeugbewegung.In Abh^gigkeit vom Steuereigebnissi- 60 sprecbend konigiene Ansteuerung der Aktuatoreinrichtun- 

gnal werden die betreffcnden Aktuatoreinrichtungen des gen durch die Stellsignalc crfolgt 

Fahrzeugs betStigt, um die gewilnscbte Fahrzeugbewegung [0013] £s ist auch vortdlhaft, wenn das Parameterergeb- 

bzw. den gewfinschten Fahrzustand zu erreicheo. In AbhSn- nissignal an ein Fahrzustands-Regel- oder SteueigexSi, ins- 

gigkdt vom Paiaroeterergebnissigna] kOnnen die Steueiv besondere Fahidynamikreglez; zur Beeinflussuog der 
bzw. Regelparameter zur Fahrzustandssteuerung bzw. Fahr- 6S Steuer- bzw. Regdparameier des Fahnustands-Regd- odei 

zustandsregelung, beispielsweise Schwellwerte oder das Steuergerfits Obenruttdt wild Das Parametereigebnissigaal 

Fabrzeug kennzeichnende Parameter* verfindert werden, so beeinflusst nicht direkt die Ansteuening der Aktuatoiein- 

dass eine an dm akuielleu Fahf;uj»uinU adiiptferban; Su:w> licbtungen und sondl derFahrzeu^)eweguag, soDdera dteat 
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dazu das Rcgel- bzw, Sicuerverhaltcn dcs Fahrzustands-Re- dco Parametersignalen besdniml wirtL 

gel- odef SteueigeraU 2u verSadern durch Variatira der Re- [0018] Eioe M^gHchkeit zur Besdmmuog des ^teuererw 

gel- bzw. Steueipararaeter wie ctwa Ausloseschwellwerte gebnissignals brw. des ParametcrergebnissigDals besteht in 
odcr son stiver das Fahrvcihaltwi des Fahrzcu^s charakteiv dcr Bildung der S^ummc dcr mit jeweils esncm G«wichtsfiik- 

siereode Parametet Somit ist einc adaptive Rcgclung bzw. 5 tor gcwichtcten Stcucr- bzw. ParametcrsigDale dcr Fahisy- 

Steuerung rcalisierbar. slenieinrichtimgcn, wobci msbesondere die Summc dcr cin- 

[0014] Bci dtr Bcstimmung des Stfiuerergebnissignals zebeo Gewichtsfaktoren gleicb Bins ist und die Gewicbts- 

und/oder des Parameicrergebnissijt^nais kann einc Priorisi©- fakloien Wertc im Bereich von Null bis Bins annehmen kSn- 

nmg UDd/oder Gewichtung mehrerer vorlicgender Aus- nen. SoU eine rcinc Prioriiaisbcwcrtung der voiiiegcndcn 

gangssignale dann erfolgen, wenn diese Ausgangssignale 10 Ausgangssignale crfolgen ist es mSglich, bci dcr Beweituog 

von unterschiedlichen Fahrsystemeinrichtungen stammcn, der beiden Eijebnissignalc jeweik einen Gewicbtsfakto 

Duxb diese MaSnabme ist es mdglich. mehnere gleicbzeitig gleich Bins uad alle andexen Gewichtsfaktoren gleich Null 

voiliegendc Zugriffsanforderungen mehrerer Fahrsysiem- zu setzeo. 

einrichtungen auf dieselbeo AktualoreinridilungeD oder [0019] Die Gewicbtsfaktoren der Ausgangssignale k&i- 

dieselbea Parameter zu koordioierea. Das Steueieigebnissi- 15 nen in AbhSngigkeit von einer der becreffesden Fahrsyst^- 

gnal bzw. das Paramclerergcbnissignal bcnScksichtigen da- cinrichtung zugeordncicn Fahrsysteniprioritat vorgegeben 

bci die '^^ichdgkeii dcr vorUcgeDden Ausgangsslgnale fUr wcrden. UnierschiedUcbe Fabrsysten^riorilflteo ktinnen 

die Fahnsicbcrbeit, wobei eine Gewicbtung bzw. Priorisie- entwcder im Bezug auf die Fahrsyslemcinrichtungcn dcrsel- 

ning entsprechcnd dcr Bcweitung dcr Wichtigkdt dcr Aus- beo Gruppc von FahrsystcmcinrichtungeD odcr im Bezug 

gangssignale im Hinblick auf den momentanea Fahrzustand 20 auf alle vorhandeaca Fahrsystemeuuicibtungeo vezgebcn 

des Fahrzeugs «rfolgt warden. 

[0015] Urn einen sichercD Fahizustand des Fahrzeugs zu [0020] Bci einer dnfacb zu realisieicndcn Variante zur 

ennSglicben, kdnnen bei der Bestimmung des Steuereigeb- Besiimmung des S^uerei^ebnissignals bzw. des Paramo* 

nissigoals und/oder des Parameterergebnissignab zusatzU* ergebnissignals werden ledigUcb die Ausgangssignale der 

che Sensorsignaie, die Informalianen abet dea aktuellen 2S Fahrsystemunrichtungen vnn einer eimigtsn Gmpj^. 

Fahrzustand des Fahrzeugs entfaalieo und/oder Bingangssi- lOcksichtigt. Hierbei kSnnen insbesoodere die Gnippenpjic^ 

gnale, die manueUen VDigaben des Fahreis eotsprechen, be- ritfiteo dcr Gruppen von FahrsystetneinrichtUDgen veigli- 

rficksichtigt werden. Die Priorisierung bzw. Gewicbtung der chen werden, deren Fabrsystemeinricbtungen zum Berech- 

Ausgangssignale kann dann unter BerOcksichtigung der zi»- nungszeitpunkt Ausgangssignale bervorgerufeo haben. IMe 

sStzlicheo bfonnalioneD der Sensorsignale bzw. der Bin- 30 Ausgangssignale dcr Fahrsystemeinncbtungcn aus der 

gangssignale erfolgen, wobei die InformatioDen aus den zu- Gruppe von Fahrsystemeinricbtungea mit der vergleicfas- 

satzlidien Hngangssignalen bzw. Sensorcignalen als Be- weise hdchsten GruppenprioritSt dienen dann zur BestizD- 

wertungskriterien fUr die Gev^'icbiung U2)d/oder IViorisie- mung der beiden Erp^bnisslgnale. 

rung der Ausgangssignale beim Bestlmmen der beiden Ei^ [00211 Bel einer zweclonafiigen AusfUhnmg der erfiii* 
gebnissignale dienen. Die Sensorsigaale kfinncn beispiels- ^5 dungsgemSfien Vorrichtung ist die Roorditiadonseiisricb' 
. weise aktuclic Daleo Uber die Giermnkelgeschwiodigkeit tung zusammen nut den Fabrs>'siemeinricbtungen und/oder 
und/oder die Fahizeugbcscblcunigung und/oder die Fahr- dcm Fahrzustauds-Regel- odcr Stcucrgcrat in einer Zcntial- 
zcuggeficbwindigkeit und/oder die Raddrehzixhien und/oder einhcit iatcgricrt euagcftlhrt. Die gc«aintc \^>rncbtung bcii6- 
das Lenkradmomenl und/oder den Lenkradwinkel entbalten. tigt hierbei wenig Raum und ist des weiteren aufgiund der 
Eb vcrstcht sich. dass die Fahrzcugbcschlcunigung bzw. die 40 kuizea, elcklriscbcn Vcrbindungen zwischco den KompCh 
Fahrzcuggeschwbdigkeil cine dreidimensionale Vsktor- nenten besser gegen Sifirungen gescbOtzt, wie z. B. gegcn 
grflBe sein kann. um die Geschwindigkeil bzw. die Rfr SiiBem, pJpJctromagDeHscbeFeldex 
scfaieunigung in alle Bewegungsriditungen des Fahrzeugs [0022] Wdterbin ist es vortdlbaft, wenn die Koordinaii- 
angeben zu kdnnen, z. B. anhand eines bej Fabizeugen flbli* onseinrichtung mit einer Sensoranordnung und/oder eiser 
cherwcise vcrwendeten, fahizeugfesien, kartcsiscben Koor- 45 Bcdicnanordnung verbunden ist, so dass die voa dcr Senses- 
dinatensystems. anordnung eizeu^ten, Infcmiationec Qber den aktuellen 
[0016] Zur EnnitUuDg der Gewichtung der verschicdeneo Fahrzustand des Fahrzeugs enthallendcn Sensorsignale und/ 
Ausgangssignale kOnnai die Fahrsysteraeinrichlungen in oder die manuellen EnstcUungen des Fahrcrs entspiecben- 
mchiere Gruppen mit unterschiedlich hohen Gruppenpriori- den Eingangsisignale cer Bedienanoxdnung zur Besllcksich- 
taten unterteilt sein, wobei die Ausgangssignale der Fahrsy- 50 tigung bei der Bestimmung des Steuerergebnissignals und/ 
stemclorlcbiungen eloer Gruppe mil hohercr Gruppenpriori- oder des Parameiere^gebnissignais an die Koordinationsein- 
ifit bei dcr Bestimmung des Steuercigebnissignals und/oder richtung Qbertragbar sind. Die Koordinaiionscinrichnmg er- 
des Paramcierei^gebnissigT^als siSrker gewichtel werden als bSll dabei zusStzlicbe Infonnationen bzw. Dalen dcr Sensor- 
die Ausgangssignale der Fahrsystemeinrichtungen einer anordnung iiber den aktuellen Fahrzustand des Fahrzeugs, 
Gruppe mit laiodrigczvr GruppcnpricntEt. Dobci ist ca s.B. 55 uo&bhtmgig von dcD Ausgangasigo&lci) dcr F&luay5tcujciii> 
mflglich, die einen automadschen Sicherheitseingriff anfor- richtungcn. Damit kann die GewShrleistung dcr Stabilitfit 
demden Fahrsystemeiraichmngen einer Gruppe mit hoher des Fahrzustandes weiter verbessen werden, da dcr Koorc^ 
Gruppenprioritat und die lediglicb zur Wamung dcs Fahren nadonscinrichtung mchr Inform^oncn zur Vcrfugung ste- 
dienenden Fahrsysiemdnrichtungen einer ^rnippe mir niai- hm nk d^.n einzelnen Fahrcyctemeiimchtuttgeo. 
riger Gruppenprioritat zuzuordnen. 60 [0023] Zu Vermeidungzusatzlicherbzw.redundanterSen- 
[0017] Die AusgangssigQale der FahisystemdnrichtungeD sorea bestefat hierbei die Moglichkeit, dass einer oder mch- 
Uegen zweckmSBigerweise in Form von Steuersignalen zur . rue der Sensoren der Sensoranordnung auch als Sensor fiir 
AnforderungdnerBeaufschlagung von Aktuatoieinrichtun- eine oder mehrere der Fahrsystemeinrichtungeo \brweii- 
gen Oder Parameterdgnalen zur Anforderung einer Beein- dung findet. 

fiussung der Regel- und/oder Sieuerparazscter der Fahrzu- 65 [0024] Im RdgendeD wird das erfiadimgsgemafie Verfah- 

standsregelucg bzw. Fahmutandssteueruog vQr» wobei das lea uod die erfinduogsgemSBe >^nichtung anhand der bd- 

Steuerei^ebnissignal in Afabfingigkeit von den Steuersigna- gefOgten Zdchnung nSher eri^tert Die ein^ge Figur zeigt 

len uod das TaremeiereigebDissignal in Abbangigkeit von ein l^lockscbaltbild einer Ausfuhrungsfoon der erfindun^ 
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gcmaflen \femchluDg. auf, die rait dner KoOTdinaiionscinrichtung 18 Obcr eine 
[0025] Iq dcr Figur ist cin Blockscbaltbild der erfinduags- elektrische cme Lcitcranordnung 19 vcibunden ist* Babei 
gemaBeo Vbirichtuag 5 dargeslellt, die zur Koordination kann jedes Fahrsyslemsteuetgerfil 14, 15» 16 separat mit der 
mchrcrcr FnhreyK^cmcinnchtiJOgcn 6 in eincm dcht naher Koordinationseinrichtuug 18 iu Vcrbioduog cteheiii odcx di© 

daigcstelltcD Fahrzcug - insbesoadcre Kraftfahrzeug bzw. 5 erstc Leileranordnung 19 kann a!s Bussystem ausgebildet 

PKW - dient Die Anzahl der vorbandenen Fahrsystemein- sein, fiber das die Fahrsystemeinrichiungen 6 und die Koor- 

richtungeo 6 ist grundsStzUch beliebig und hSngt von der cHnationscinrichtung 18 koinmuni:uefCD kdmiea 

Ausstattung des Fahrzeugs ab. (00331 Mit der Koordinationseinricbtung 18 ist ein Fahr- 

[0026] Die FahrsysicmcinrichtungCD 6 sind bcispielsge- zustands-Regel- odcr Stcucigerfit 22 clektrisch vcfbunden, 

mfifl in Sicherheits-, Komfort* und Wamsystemeinricblun- 10 das beispielsgemaB von einem Fahidynamikrcgclgerfil 23 

gen unterteill und kdnnten auch als Fahrerassistenzeinricb- gebildet isL Als Fahrdynaraikregelgeral 23 komnU bei- 

tungcn bczeichnet wcrdcn. Sie sind zur UnicrstOtzung des spiclswdsc das beutzutage in den Fahrzcugen der Aninclde- 

Fahrers in bestimmien Fahrzustanden odea* Fahnsitualiooen rin bereits vorhandene ESP-Rege!gerat in Betracbt 

des Fahrzeugs vorhanden. 10034] Die Koordinationseinrichtung 18 kann mit dem 

[0027] Die beini Ausftihnmgsbeispicl voigesehene Si- is Fahrzustands-Regel- oder Stcuejgerat 22 uixl/oder den 

cberfjciissystcmeinrichnjng isl von einer Brems-Lenk- Assi- Fahrsystemsteutrgcraicn 14, 15, 16 der Fahrsystemeinrich- 

sLcnxciorichLuD^ 7 (hugoiiaumcx "Advaocod Brake Asslsst") uingeo 6 In dner Zenualelnheli 24 Iniegrien sein. Oemafi 

gebUdei, die in AbbSngigkeit von crkanntcn Hindeinissen der Figur sind bcim bevorzugteo AusfiSirungsbeifipiel die 

auf der Fabibahn automatisch Brcms- bzw. Lcnkeiogriffc Koordinalionscinrichtung 18, das als Fahrdyoamikrcgelge- 

flusftlhren kann, urn eine KoUision mit dem Kindemis zu 20 r^23 ausgebildeteFahrzustands-Regel>oderSteuergei£t22 

vomieideo. Als SicherbcitBtyrtcmoinrichtung kommt des und die FnhisystcmstcucrgcrStc 14, 15, 16 ab cin Bauteil in 

weitcrcn cine KurvcnBichcrhcilscinrichtung (InteUigent 6a Zcntralcinhcit 24 zusammengefasst, was schcmatisch 

Predictive System") in Betracbt, die Kurven fiber GPS im durch eine gestricbellc linie dargeslellt bL 

voraus erkejint und gegcbencnfells die Geschwindigkeit des [0035] Das Fahrzeug kann taber mehrere Aktuatoreinricb> 

Fahrzeugs mi'ttels cines Bremscingriflfs rechtzeitig vor dtr 25 mngen 2l5 zur l^oainflnssnng Air FahrTAiigbewegucg in 

Kurve an den Kurvcnradius anpasst, um instabile Fahrzu- Langsrichtung (x-Richlung), in Qiierrichtung (y-Richnmg) 

stSnde des Fahrzeugs bcim Durchfabren eiiicr Kurvc zu ver- und in Hochrichtung (z-Richtung) des Fahrzeugs verfiigcn, 

hindem. Beim AusfUbrungsbdspiel bilden gemSS der Figur die 

10028] Die beispielsgem&fi voibandene Konifortsystem- Bremseinrichtung 27, die Lenkeiniichtung 28 und eine Mo- 

einricbtuog ist als Abstandsregeldnricfatung 8 lealisieit (bei 30 tc^steuereinrichtimg 29 die ansteueibarea Aktualoreinrich- 

der Amnelderin untcr l^istronic* bekannt), die abhSngig cungen 26. Bremseinrichtung 27, Leokeinrichtung 28 und 

vom Abstand zu «nem vorausfahreaden Fabrzeug Brenu- Motoisteuereinricbtung 29 sind mit dem Fahrdynamikregel* 

eingriffe vormmnit, uzn einen v(»gegebeneo Sichcrfacitsab* gerat 23 zur Kommunikatioa mittcb ciner elektriscben, 

SDaod einzuhalten. Als XcHnfonsysiemeintlcliiung kommt zweiten Leiteranoidnung 30 vcrbundea 

auch eine als "SuunaiSc" bezeicbnete Fahrsystemeinricb- as [0036] Esverstebtsicb,da8sdte AktualoreinrichtungeD26 

tung 6 iu Frage, die das autooome Fahren des Fahrzeugs tm aucb ant aktive Feder-DSmpfer-Eimichtung, eine Getriebe^ 

Stau enndgUcbU wobei automatisch gelenkt und gcbremst steueieinrichtuDg oder dergldcheo aufweisen k&nnen. Da- 

wud. bca konuncn Kombinationcn von bclicbigcn, uifftcucj:b8rco 

[0029] Bd der getn^ der Hgur vorgesdienea Wamsy- AktuetoreiniichtungeD 26 in beliebiger Anzahl in Betracbt. 

Btemeinricbtuog handelt es sicfa um eine Reifeadxuckwani- 40 [0037] Zur Ermittlung von aktueUen Fabrzustandsinftx^ 

einricbhjQg 9, die den Fahier akustisch und/oder optisch mationeo ist eine Sensoranordnung 34 vorgeseheo, die bei- 

und/bder haptisch vor einem zu niedrigen oder zu hnhen jtpiisIsgemflB mit der Koordinfirionsnnrichtung 18 und dem 

Luftdiuck in einem der Reif^ des Fahrzeugs wamt. An- Fahrdynamikregelgerdt 23 t}ber eine elektrische* dritte hd" 

stelle oder zus&tzlich zur Reifeadruckwameinrichrung 9 teranc^uog 35 verbunden ist. Die Sensoranordnung 34 

kOnnie aucb cine Gefahrensiellcnwameinrichmng vorgcsc- as umfasst Sensoreo zur Bestimmung der Gicnvinkclgc- 

hen sein, die den Fahrer vor Kurven, uotibersichdicheo schwindigkeit, der FahrzeuglSngsgeschwindigkeit, der 

Kreuzungen oder ^lichem wamt, wenn die Fahrzeug* Fahrzeuglsngsbeschleunigung, der Fahizeugquerbeschku- 

iSngsgeschwindigkeit der bctieffendeo Gefahreostelle nicfat niguxig, der Raddrehzablen und des Lenkradmomentes. 

angepasst isL Die Gefahrenstelle kann £. B. ciiaels GPS im [0038] Grundsatzlich kdmsen minds der Seosoranocxl- 

voraus erkannt werdetL SO oung 34 beliebige FahizustandsinfoimatioDen bestimmt 

[0030] £s siod ut>erdfes weiiere Slcherlseiis-, Komfort- werdeo, clie die Koordinationseiniicmuiig IX uud/oder das 

und WamsystemeinrichtungcD bckanni, die als Fahrsystem- Fahrdyaamikregelgeral 23 bendtigen. Z. B. kaoo auch die 

einricbtuog 6 abweicbend vom daigeslellten AusfUhrungs> Fahrzeugbescbleunigung in z-3^chmng (Ricbtung der 

beispicl in beliebiger Anzahl undio beliebiger KombioatioD Hocbachse des Fahrzeugs), der Lenkradvnnkel, die Fahr- 

im r&hrxcug voigcscbcn sein k&nora. 55 zcugqueigcschwlndigkclt odcj die Falii'2jcu^eM;bwiudig- 

[0031] Die Fahrsystemeinrichtungen 6 weisen jcweils ei- kcit b z-Richtung in der Sensoranordnung 34 ermitlelt und 

nen oder mehrere Seusoren 10 auf, die in der Figur ledigHch der Koordinadonseinricbtung 18 und dem Fahrdynamikrc- 

scbematiscb daigestcllt sind. Die Brcms-Lcnk-Assistcozcin' gclgcrat 23 als Inforraalioncn iiber den roomcDtanen Fahr^ 

nrhtnng 7 vcrfilgl 7. R. Ober roindestcns cincn TJadflrsftnttv Tiicltmd das Fabraeugs tlbcrmittcU werden. 

11 zum Detektieren voo Hindemissen in der Umgebung des 60 [0039] Die Sensoren der Sensoranordnung 34 k6nnen zu- 

Fahrzeugs. Die Abstandsrcgclcinrichtung 8 wcist cincn Ra- mindcst tdlwcisc auch els Sensoren 10 fUr die Fahrsystem- 

darsensor 12a zur Besdmmung des Abstandes zimi voraus- einrichtuogen 6 dienen bzw. umgekehn, falls cine Redun- 

fahrenden Fahrzeug und einen Fahrzeug] Sngsgeschwindig- danz aus Sicherheitserft'Sgungeo nicbt gcwilnschl sein 

keitsscnsor 12b auf. Die Rcifcndruckwameinricbtung 10 solite. Z. B, kann der FahrzeuglSngsgescbwindigkeitsseosor 

eothSlt mehrere Reifendrucksensoren 13 zum Messen des 6S 12b der AbstandsregdeinrichtuDg 8 gldchzeidg auch als 

Rcifendrucks in jcdtm der Rdfcn des Fahrzeugs. Sensor der Sensoranordnung 34 dienen. 

[0032] Die Fahrsyslemeinrichtungen 6 weisen des weite- [0040] GemfiB der Figur ist auBerdem eine Bedienanord- 

ren jeweUs ein halirsysUsmsteuergcrat 14 bzw. 15 bzw. 16 nung 36 vorhanden, die zur manudlen Vorgabe vonFahipa- 



DE 100 25 493 Al 

7 8 

ramctcm dicnt Als Fahrparametcr kaan dcr Fahrer z. B. das der Rcgelparameter des FahrdynamjkregelgexSts 23 dar, uin 

Lenkvcrhalten (MaB an Direkthcii d^ Lenkung, Lenk0b«- die Regelung des Fahrdynamikziistandes an die aktueU vor- 

selzung). die Pedalcharakleristiken, die Molorsteuening. Kegcnden Fahr- oder Fahrzeugbedingungen anzupassen. Bin 

etc. beeinfiusscn, urn cine sportlichc, komfortablc oder son- Parametereignal kann hcrvorgcrufen u-cnien, wcnn cine von 

sdge FahrzeugauslegungsvariaDte wahlen zu kfinneo. !Dcm 5 ciner der FahrsystcmeinrichtUDgen 6 eumtielte Pahizu- 

Fahrer kann dabd zur Einstellung der Gesamtabstimmung standsgrBBe nicht innertialb eines vorgebbaren zulSssigeo 

des Fahrzeugs die Aus\^'ahl zwiscbeo verschiedenen Modi Wcrtcbercichs Kegt Beim AusfUhrungsbeispiel kann cin 

wie "Spoil", *'Komfort% "Standard" etc. gegeben werden. Anderungswunsch zur Aodening der Rcgelparameter des 

Die BedienaDOrdDUng 36 ist mit dcr KoordiiiatioDScinjich- FahrdyDamikregelgerals 23 in Form von eiucm entsprecbcn- 

tung 18 elektrisch verbunden und Ubermittelt ISngangsai- iO dea Parametersignal der Reifendnidcv^'ameinrichtung z. B. 

gnaie aD die KoordiDatioDseinrichtung 18. dann vorliegeo, wetm ein zu geringer oder zu boher Reiien- 

10041] Es sci an dicscr SicUe darauf hingcwicscn. dass an- druck in eincm der Reifcn oder ein stark untcrechicdlichcr 

sielle der elei-irlscben Leiieranordnungen 19. 30, 35 in Ab- Reifendruck in zwei Keilen testgesielll wuide. Hierdurch 

wandluDg zum bevorzugten Ausfuhruogsbeispiel auch eine wird das Fahrverbalten des Fahrzeugs beeintrachdgt, so 

optische Lciteranordnung, z. B. miilels Glasfasericilei; vor* 15 dass die Rcifcndruckwarneinrichlung eine Anpassung dcr 

gesehen sein kann. Auch eine andere, beb'ebigc tJbenrdtl- Parameter des FahrdynamikregelgerSts 23 fiir den Regelcin- 

ItrngsoBordouag zwiscbeo deo durch die voxgcschcncn Loj- griff anfordcTL Bclicbigc, wcttciv Paittiucicn>igaidc sindcx^ 

terasordnungca veibundenen Einricbbmgen isl gmndsfitz- FahrsysteffleinricfamngBQ 6 sind ebeafalls mdglich und ban- 

lichmoglich. gca vom Hnzclfall ab. 

[0042] Die Fahrsystemeinrichiungea 6 erzeugen Aus- 20 [0046] Die Ausgangssignale werden miUids dcr erstcn 

gangsfngnale in Abhangigkdt der vfwi rip.n Sensmnsn 10 der Ldteranordnung 19 an die KoorxJinatiooeeinrichtung 18 

jcweiligen FahryystcmdniichtuDg 6 crmittclleij Fafaizu- ilberniittc]LDieKooniination5eiQrichlungl8dicntdazu,dic 

standsgrSBen. IMe vai den veischied^sen Fahrsystezneio- von den Fahrsystemeinrichlungen 6 bervorgerufcnen Aus- 

ricbtuDgeo 6 ennitlelten FahrzustandsgroBen bSngCD von gangssignalezubcwerlen und einStcuereigcbnissignalbrw. 

der konkreteo Funktion der jcweiligen Fahrsysiemdnricb- 25 em Parameterer|:ebnissi£nal zu erzeugea. 

rung 6 ab, wobei jeder Fahrsysicmeinnchiung 6 lediglich ein [0047] Das Steuerergebnissignal und das Parametereigeb- 

Tbilsicherhciisa^)ekt des Gcsamifahrzusiands des Fahr- nissignal wciden gcmSB dcr bevorzugten AusfUhrungsform 

zeugs zur Oberwachung, Steuerung oder Regelung zugecrd- von der ICoordinatioDSciiuicbtung 18 an das Fafardynandk* 

net ist Betspielsweise kann die AbstandsregeleiniichtuDg 8 regelgerm 23 Qbeimittell, wobei das Fahzdynanukregelgeifit 

den Absiand zum vorausfahrenden PaJirzcug und die Reia- 3U 23 in Abfafingiglccit void Steuercrgebnissignal Stellsignalc 

tivgescfawindigkeit der beiden Fahrzeuge bestimmen. Die f&r die Aktuatordnrichtungen 26 hervonuft Das Steumr« 

Reifeodmckwameinrichtung ermittelt den Luftdruck in ^ gebnisidgnal kann enhveder dem SoU-Fahrzustand enupce- 

len Reifen des Fahrzeugs, und die Brems-LenkoAssisteoz- chea und die gewanscbteFahrzeugbewegung im diti<yniBn^ 

clnricfatuag 7 bcstimint die Positsoo von HiDdcrmsscn uod sioaaleu Kaiuu dcfiuiec«ai» udet «s kann der SaiU-Fatuzi>* 

dieRelativgeschwindigkeiidesFahrzeugsrelativzuden de- 35 standsSndenmg entsprecheD und somil die gev^schte 

leklierten Mndemissen. Wenn eine der Fahisystemeinrich- Fahrzeugbewegungsanderung im dTeidimcnsionalen Raum 

tungen 6 eine Fahrzustandsgr5Be enmttelt, die nicht in d- definiecen. 

nem entKprechend zul^RSi^en l^eneich Hegf, leo M7£Ugt die [0048] AHe rda ag s wirdbei der Beaufcchlagun^ der Aktua- 

bctreffende FafarsystemcinrichlUDg 6 ein Ausgangssignal, toreinxichtungen 26 durcb die vom Fahrdynaraikrcgclgetat 

urn dicsc FahrzustandsgroBe wicdcr in cincn zulassigcn 40 23 in Abbfingigkcit vom SoU-Fahraustand oder von dcr 

Wenebcreich zu tiberfilhren bzw. diese Fahrzusiandsgr68c SoU-FahrzustandsSnderung - die jcwcils durch das Steuer* 

l^i RegeldngriflFen der Fahrzustandsregelung zu beriick- CTgebmssignal vorgegeben sind - die Fahrdynamikregelung 

sichligen, so dass ein stabiler Fahrzustand gewShrleistet deran berOcksicbtigt, dass die StcUsignale Rlr die Aktuator- 

werden kann, einrichtungeo 26 berdts die vom Fahrdynamikregclgerat 23 

[0043] Dicsc Ausgangssignale liegen in Form cincs Steu- 45 geforderten Beaufschlagungen bcinhalten. Mithin sind die 

e«ignals und/odcr dues ParanicLcrsignals vor. Sowohl das Stellsignale aus dem S'teuereigebnissignal und vom Fabrdy- 

ParameiersignaJ als auch das Steueisignal beiniialten eine namikregelgeral 23 bei der Bewertung des Steuereigebnissi- 

Zugriffsanfoidenmg auf eine oder mchreic Parameter bzw. gnals in Abbfingigkcit vom Fahizusland des Fahtzeugs er- 

auf eine oder mehrere Aktuatordnrichtungen 26 und bein- mitleltcn Kwrektursignalen gebildet 

halten auch die Werte, die den Parametern zugeoidnet wer- 50 [0049] Es sind daher zwei grundsatzlich HUe zu unlcr- 

dcn soUcn brw. die Wertc zur Dedufschla^ung dot beucfleu* scclieiOen. Die Stellsignale konneo CDiwcder dem Sieuerer- 

den Aktuaioreinrichtungcn 26. gebnissignal enispnechen. falls ein stabiler, fahrdynamischer 

[0044] Die als Sleucrsignalc vorliegendeo Ausgangssi- Zustand vorlicgt und daher keine Xonektur des Stcueter- 

gnale enihalteo Informationen zur Beeinflussung der Fahr- gebnissignals durch das Fahrdynamikregelgcral 23 notwen- 

7iingh«wegiing miORk pJniw KinriflPs ainex od^r mehrerer S5 dig ist (Komktur sign ale dee Fahrdyn&znikmgelgerSt 23 sind 

Aktuatordnrichtungen 26. Z. B. kann dne Fahrsysiemein- glrich Null). Andcmfalls, bei einem vom Fahidynamikrc- 

ricbiung 6 naitiels eines enispiechcndeo Sleuerdgnals die gelgerSl 23 festgesicUten, insiabilen Fahrzustand, werden 

Beaufschlagung dcr Bremscinrichtung 27 anfordcra, urn die die Stellsignalc aus dcr ttbcriagcruog des Stcucrcrgcbnissi- 

FahrzcuglfingsgcschwindBgkdl zu veiringem, oder es kann gnals mit den ermittelten Koixektursignalen gebildet. 
durcb ein Steueragnal die Beaufschlagung derLenkeinricli- 60 [0050] Das FahrdyQamikregelger^t 23 dient hierbd sozu- 

tung angcfordcrt wexxlen, um dncn bcstimmtcn Ixnkwinkcl sagen als den cinzclnco Fahrsystcmemrichtungcn 6 ubctge- 

dnzusidlea Gniodsatzlich kdnnen die Sicuersignale dcr ordnetcr WSchler. Das Fahrdynamikregclgerat 23 beurteilt 

Fahrsystemeiniicbtungen 6 jeder zur Verfugung stebenden dabei den Fahrzustand des Fahrzeugs im Gesamten» wohin- 

AJcmatoreinrichlung 26 des Fahrzeugs zugeordnet sein und gegcn die Fahrsyslemeinrichmngen 6 nur bcstimmtc Fahr- 
eine bestimmteBeau&chlagung bzw. dnenbesdmmten Ein- 65 zustandsgroSen bewerten, die als Ma6 fur dnen konkreten 

gTiffdcrAktuaiOTcinrichiungen26anforden). Tdlsaspekl, wie Sichcrheitsabstand zum vorausfahrenden 

[0045] Die als Parametersignal voi^egcnden Ausgangssi- Fahrzeug oder ordnungsgemSfier Rdfcndruck, des Gesaint- 

gnfilc stcUco bcispiclsgcmaD du9 AjiJeruu^siuirurUeruug Adirzusiands des Fatirzeugs dSenen. 
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[0051] Die Oberwachungsfunkiion dcs Fahrdynamikrc- toreinrichtuiigcn 26 mil den Beawfschlagungswerten gcmfiB 
gelgerSls 23 kano zumiodest teilwcise auch bereits in dcr der StcuersigDalc zu eineni instabikn Fahrzustand des Fahr- 
Koordinationseinrichtung 18 implementiert sdo, da diese zeugs fahren \i1inie. Es ist beispielswdsc mdglicfa, dass die 

nach dcr H^ur auch mil dex Scnsoranordnucg 34 veibuuden BrcmB-Lenk-AceistenzeinrichtuDg 7 «)nen ^0eo Lcnkwio- 

isi und die Scnsorsignalc auswenen kacD. Dcr Kocrdinati- 5 kd anfordcrt, um eincm Hindcmis auszuweicbeo, wSlireiid 

onseinricbtung 18 stebea daber ausxeicheode iDformationeo die Abstaodsregeleinricbtung 8 wegen eines vor dem Fafar> 

Qber den Fahrzustand des Fahrzeugs zur Verfllgung. zeug auftauchend^i, andeien Fabrzeugs einen Bremsvor- 

100521 NcbcD dem Steuererfebmssignal ruft die Koordi- gang mit maximaler Bremskraft anfoniert. Auch in diesem 

natioDseinrichtung 18 auch das Paramciercrgebnlssignal Fall muss cine Pri<»isierung und/odcr Gcwichlung dcr Stcii- 

bervor; wenn ab Ausgangssignal eincr der Fabrsystcmeirh 10 crsignale erfolgcn, um den stabilcn Fabizustand zu erhalten. 

ricbtUDgen 6 aucb wenigstens ein Paranietcrsignal vorliegt (0059] Zwar kann auch ein dnziges Steuersignal einer 

Das ParamclercrgebnissigDal bcwixkl cine VerSnderung dcr cinzigen Fahrs>'stenicinricbtung 6 die BeaufscblagUDg ud- 

Regelparamcter des FahrdyDamikregelgerats 23. terschiedlicher Alctuatoreinrichtungen 26 anfordeni; jedoch 

[0053] Diese Veranderung der Regelparameter des Fahr- sind die enlsprechenden Beauftcblagungswerte bereits auf- 

dynamikregelgerats 23 isi zur Acpassuog an den aktuellen is einaoder abgestiimni, so dass hierbei eine weitexe Bewer* 

Fahrzustand des Fahrzeugs vca:gcsebcn, z. B. an einen vex- rung enifallen kann. 

mindcncn Rcifcndruck. Grundsaizlich konncn alle varta- [0060] Eine KolUsion von Parameiersignalwi kann analog 

blen Regelparamcter des Fahrdynamikregelgerals 23 miuels zu den obec beschriebenen KoUisionen der Sieucrsignalc 

des Paranicicrcrgebnissignals vcrSndcrt wcrdcn. Als varia- z. B. dann aufiretcn, wcnn die Paramctcrsignale unter- 

ble Regelparamcter sind diejenigen Parameter vorgesehen, 20 schiedlichcr Fahrsystcmcinrichtmigen 6 eine Konrektiir dcr- 

dic cineo cpiirboren Hiofluss auf don FahrzustAnd habcn und sclhcn RcgclpanmictCtr des Pahidynonukrc^lgcnitd 23 an* 

die sicb Vr*ahrend des B ctriebs des Fahrzeugs vcrandem kdn- foidcro odcr wenn die Andcrungsanfordcrungcn zwar untcr- 

Dco, wie beispielsweise der Rdfendruck oder die Feder- schiedliche Regelparameier betreffen, dadurch jedoch cin 

DSmpfei^Charakteristik »n» oicht nSher daigesteUten Fe- instabiler Fahrzustand entstehen kdnnte, weil die Regelpara- 

der-Dampfer-Einricbtung. 2S meter nach der gefnrHenen AnHftmng ntcht mehr eufeinsn* 

[0054] Es bcstcbt altemativ zu der oben bescbriebeoea der abgestimml waren. Derartige KoUisionen werden durch 

AusfQhnmg aucb die MCglichkeil, das Sieueiergebnissignal die Rriorisicrung bzw. Gcwicbtung der Paramctcrsignale 

direkl von der Xoordinationseinrichtong 1 8 mit Hilfe einer vermieden, wie dies auch fOr die Steuersignale gilt 

in der Rgur stiichpunkliert daigesleUten, elektriscbent vier* [0061] BeispielsgemaB erfolgt die Bestinamunjs des Steu- 

tcnIxiteraix>rdai2ng38andieAktuatoreinrichtuogeo26zu 30 erergeboissigDals is der Koordinationseiorichtung 18 durd) 

Obenxuttela. Die vierte Leiteranordnung kann wie die ande> die Bildung der Summe der gewichteieD Steuersignale der 

ren LeiteraDordnungen 19, 30 bzw. 3S auch als Bus oder in Fahrsystemeinricbtangen 6 gexn&8 der Rnmel: 

FoffiD \'oa mehieren Binzelveibindungea, als elektrische ^ 

Oder optiscbe t)henragungsstreclce ausg^ildet seio. c ss V* ^ • 5 

[0055] Das Steuereigebnissignal wird abhSagig van den 35 ^ Z^Ki' f ' 
«im BerechnuDgszeiqpunkt vorliegenden Steuersignalen der 

Fahrsystemeiniichtungen 6 urxl das Parametereigcbnissi- wobei 

gnol obhilsgig vox) den zum Berechnungszcitpunkt vorlic- ^bRii daa StcuccogcbnlssigDal, 

gendea Parametersignalen der Fahrsystemeinricfatungea 6 d die Anzahl der vorhandeaea Fahrsystemeiaricbtungra 6, 

in der Koordinationscinrichtung 18 ermittclL 40 k^ die Gcwicblsfaktorca mit ki e (0; 1] und 
[0056] Liegt nur eto Steuersignal bzw. Parameiersignal ei- 
ner der Fahrsystemeinn'chtungen 6 von so entspricht das 
Sieuerergebnissignal bzw. das Parameierugebnissignal die- 
scm Steuer- bzw. ParamcicreignaL Eine Gewirfinmg und/ 

Oder FWorisicrung der gleichzeitig voriicgcnden Ausgangs- 45 und 

signale ist nur dann notwendig, wenn diese Ausgangssi- Si die Steuersignale dcr Fahisystemeituichtunj^en 6 sind. 

gnale von vnterschiedlichen Fahrsystemeinricbtuageo 6 [0062] Liegt von einer Fahrsystemeinrichtung 6 kein 

staramen. Steuersignal vor, so ist dcr cnlsprechcndc Wert von Si s 0. 

[0057] Ucgl gleichzeitig die Zugriflfeanforderung mebre- [0063] Analog zur Beiechnung des Steuerergebnissignals 

rer Fahrsystemeinrichtungec 6 auf dieselbe Akluatorein- 50 wird aucb das Parametereigebnissignal bestimmt: 

richtung 26 mit unter&cbiedlichen Beaufschlagungsweiteo ^ 

vor (mehr&ne koUidicrendc Steuersignale), erfolgt bei spiels* P — ^ t • P 

gcmSB cioc Gcwichlung dcr Stcucrd gnale. Beispielswcise ^ " zL/vi ' ' 

kann die Abstandsiegeleinrichtung 8 zur Korrektur des 

FchrECU^obstfrnds sum VcrauafahroaticD cincn Brcmavoi^ S5 wobcl 

gang mil ledigHch geringer Bremskraft anfoidem, wfihrend Perq das Parameterergebnissignal, 

die Brcms-Lenk-Assistenzeinrichtung 7 aufgrund eines er- n die Anzahl der vorbandeoen Fahrsysiemeinrichtungcn6, 

kanntcn Hindcmisscs auf dcr Fahrbahn einen Brcmsvoigang kt die GcwichtsfaklorcD mit ki e (0, 1] und 

mir dfer maximjil mfiglichen Bremfilrraft anfnrdp.n. Dip Tfrv ^ 

ordinationseinrichtung 18 muss die unierscbiedlichen Sleu- 60 _ | 

crsignale bewerten und ein Sieuerergebnissignal bilden, zur ^ ^ 

entsprechenden Beaufschlagung der Bremseinrichtung 27. 

[0068] Des weiteren kano eine Cewichtungund/oderPrio- und 

risicnmg der Ausgangssignale notweodig scin, wenn Sieih ?i die Paremetersignale dcr Fahrsystcmdnrichiungen 6 sind. 

ersignale untcrschiedlicher Fahrsystcmcinrichtungen 6 vor- 65 [0064] Liegl von einer Fahrsystemeiniichtung 6 kein Pa» 

licgen» die die Beaufschlagung untcrschiedlicher Aktuator- rametersign&l vor so ist der entspsTrchende Wert von Pi = 0. 

einricbtuogeri 26 anfordeni. Dies ist dann der Fall, wenn [0065] Zur Priorisiaiing der Ausgangssignale bei der Er- 

eine gleichzeitige Beaufschlagung usterschiedlicher Aktua- mittlung eines Steuer> bzw. Ergebnissignals besteht die 
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MOglichkeit, die Fahrsystemeinrichtungen 6 In Gruppeo zu 
uniertcilen, wobei deo vcrschiedcncn Gnippen yon Fahrsy- 
stemeinrichtungen 6 unterschiedlich hohe GruppenpriorilS- 
tcn 7.u£enrdnet wcrricn. Die AuKgan^Ksignale dcr Fahrey- 
slcraeiarichiungen 6 einer Gruppc von Fahrs>*stemeinrich- 5 
tungen mil hoher GruppenprioritSt werden bei der Bestim- 
mung dsT beideu Ergebnissignalc stSrkcr gcwichtet, als die 
Ausgangssigcale, die von Fahrsystemeinrichlungen 6 einer 
Gruppc voo FahrsystcraciorichlUDgcn mit einer niedrigen 
GruppcnpriontSt stBmmeo. 10 
(0066] Die Anzabl der gebildeten Gruppen von Fahrsy- 
sierneinnchtuQgeo isi prinzipiell belie big. Bei spiels weise 
RQonteD die FahnystenjCinhcbtuDgen 6 iD drei Gruppen ud* 
terteiU werdeo: 

eine Sicheriieitssysiemeinrichtungsgruppc, der alle sicher- 15 
heitsrelevanteo Fahrsystemeinrichtungen 6 zugeordoec siDd, 
eiiic Kouifort&ystcniclnricbtuugsgi'uppe, der die Icdiglicfa 
den Kcmfoit des Fahrers betrefienden Fahrsystemeinricb* 
tuDgeo 6 zugcordnex sind und 

eine Warnsystemeinricblungsgruppe, der die Fahrsystezn- 20 
einricbtungen € zugeordDel siod» die keiDe Baaufschlagun^ 
vop die Fahrzeugbewegung beeintlussenden Aktuatorcin- 
richtungen 26 anfordem, sondem die den Fabier vor einem 
aktueUen, uDzulassigeo Fahrzustand waroea und gegeb&* 
nenfalls mit HUfe von Paraznelcrstgnalen eine Anpassung 25 
der Regelparameter an diesen Fahizustaod anfordero. 
Deo SicberbeicssystemeinridiiuogeD kasn daibd die hOchste 
GruppeoprioiilSt und dec ^'toeioricbtiizigea die niedrigste 
Gfuppenprioritat zugeordnet warden. In Abwandlung hieizu 
kannauch eine andercEioteiluDg der Fahrsystemeinrichtuxh 30 
gen 6 in unierschiedlicbe Gruppen exfolgen bzw. ist eine an* 
dere RioritStszuordnung mOglicfa. 
[0067] Sowohl bei der Bestimniuog des Steuerefgebnissl- 
gnab als aucb bciin BcrechncD des Parazucicreigelmissi- 
gnal£ bestebt die Mtiglichkeii, nur die Ausgangssignale der 35 
Fahrsystemcinrichtungcn 6 zu beriicksicbdgen, die einex ge- 
iXKiDsanien Giuppe von FahnystetDcinricbtuagcD angcbd- 
rea. Bei einer bevorzugten Aucgectsdtung des Verfahrene 
wird die Gruppenprioritat der Gruppen voo Fahrsyslemein- 
richtuDgca» derco FafajsystaxiciorichtUDgco zumindcsl cio 40 
Steuersigoal uagleicb Null erzeugl habeo. veigUcbeo und 
bei der Bestimmuns des Sieuerergebnissignals ledifUcb die 
Sieuersignale bertJcksichtigt die den Fahrsystenieinrichmn- 
gen 6 dcr Grvppc mit der vergleichsweise bSchsteo Grup- 
penprioriifii zugcordnel sind Die Bestinmiiing des Faramc- 4S 
lerergcbnissignals in Abbangigkcal dcr Parameiereignale dti 
Fahrsystemeinricbtungen 6 kann in enlsprEcbender An wen- 
dung der Ennittlung des StcuerergebnissigDals eifoigen. 
[0068] In Xombinadon oder dtemadv zu den Gruppen- 
priorilaten kbnnen den Fabi^yslemeinricblungen 6 Fabrsy- 50 
sierapriorlLELen zugeordnei seln. Wle scbon Im Zusammen- 
hang mit den GnippenprioriiaLen eriautcrl, dicnen die Fahr^ 
sysLempnoriiSlen auch dazu« bei der Bestimmung des Steu- 
eicrgebnissignais und des Parasietereigebnis signals die 
AusgongBsigDole der Fabrsyfftomoinricbtuisgoa 6 abhSngig 55 
von der Fahrsystemprioritfil unterscbiedlich zu gewichten. 
Dabei kGnnen den Pahrsystemeinrichtungen 6 einer gemein* 
samen Gruppe von Fahrsystemeinricbtungen unterschiedli- 
cbe Fabrsysiemprioriifiien zugewicsen sdn. Isi keine Unter- 
teiiuDg der Fahi^ystemeinricbiungea 6 in verschiedeoe 60 
Gruppen vorgenoxnmeo, so kann jeder cinzcben Fahisy- 
stemeinricbtung 6 eine FahrsysiemprioritSi zugeordnet seio. 
Die Ausgangssignale der Fahrsystemeinricbtungen 6 mit 
derselben Fafarsystemprioritfil werden beixn Berechnen des 
Parameterergebnisslgnais bzw, des Steuerergebnissignals 65 
gleicbemuBeo gewichtet. 

[0069] ZusStzHcb ist beispielsgem&fi vorgeseben, dass die 
Koordinadonseinricbtung 18 zur Bestimmung der bdden 



Ergebnissignalc wcitcre Informationco berUdcsicbligt 
Diese Informationen erhalt die Koordinauonseindchlung 18 
ina vorliegenden Fall in Form von Sensorsignalen dear Sen- 
soranordimg 34 und in Fonn von Eiugangsgignalen der Be- 
dienanordnung 36, Die Informationen aus den Eingangs* 
und den Sensorsignalen k^nnen als zusstzlicbe Bev^'ertungs^ 
kriterien beim Bestimmen der Gewichlsfakiorcn dienen. Sit 
kSnnen aber aucb direkt in die Berecbnung des Steuereigeb- 
nissignals und/oder des Parameterergebnissignals raittels 
der Koordinationseinrichtung 18 einbezogen weiden und 
daber von der Kooidinationseinricbtung 18 wie ein Aus- 
gangssignal der Fahrsystemeinricbtungen 6 bebandelt wer- 
den. 

[0070] Aus den Eingangssignalen der Bedienanc^dnung 
34 kann in der Kjoordinalionseiniicbtung 18 die akiuell vom 
Fahrer gewahlte Absllmmung des Fahrzeugs und die daraus 
resulderenden EinsLellwene der Falirzeugelnricbaingen wle 
Lenkeinrichtung 28, Bremseinrichamg 27, Motorsteuerein* 
richtung 29, usw. ermlttelt wefden. B. kann daraus kon- 
kret das bet einer elekironischen Lenkeinricbnjing vahabel 
eifiGteUbuxo "Lonkubcsrsotzungsvcrhaltms** odcr dns Dcmp- 
iungsmaB dner nicfat nabcr dazgestellCcn Fcdcr-Dampfo^ 
Bnricbtung besiimmt werden, das aktuell eingesteUt ist. Da 
diese Einstellwerte das Fahrveriialten des Fahrzeugs beein* 
flussen. mCissen sie bei der BeurteiJung des Fahrzustanden 
(Stabilit&t Oder InstabilitSt) bekannC sdn. Zur Erhaltung 
Oder Wiedererlangung eines stabllen Fahizustandes kOnnen 
daber unter Berticksicbtigung der xnanuell vom Fahru' mit- 
tels der BedSenanordnung bednfiusstes ISnsteUwejfe der 
Fahizeugeinricbtungen besdmmte Ausgangssignale stSltker 
Oder schwScber gewichtet werdeo. 
[0071] Die Sensorsignale der Sensoranordnung 34 enthal- 
ten Informationen Qber den Gesamtfahrzustand des Fahr- 
zeugs. Urn (lessen 5iabiiltai zu ertalien Oder zu erreichen, 
werden beispieUgem^ die Ausgangssignale bei der Be- 
stimmung des Steuerergebnissignals bzw. des Parameterer- 
gebnissignals in Abhangigkeit von den Sensorsignalen der 
i:>ea6oranordauog 34 gewichtet Welches der Ausgangssi- 
gnale Starker und welches weniger stark gewichtet wizd 
hangt vom Einzelfall, also vom konkrel voiiiegcndcn Fahr^ 
zustand ab. Die Koordinationseinrichtung 18 kann wie das 
FahjdynamikrEgelgerat 23 auch als den Fahrsysteroeinriclw 
tungen 6 Qbergeordneter W&:bter dienen, um die dnzelnen 
ZugrifTsanfocdeningen der Fahrs^'stemeinrichcungen 6 im 
I£nblick auf einen stabilen Gesamtfahrzustand zu kooidi- 
niercn. 

10072] Hat die Koordinationseinrichtung 18 beispiels- 
weise mitteis der Seosorsignale der Sensoranordnung 34 
eine zu hohe Gien^nokelgescbwindigkeit festgesteUt und 
fordert die Brems-Lenk-Assistenzeinricbtuz^g die Beauf- 
scblagung der Lcnkeinricbtung 28 mit einem Lenkwinkel, 
dcr das bereits festgescellte, imzulassige Gierverfaalten noch 
vcrst^en wUrde, so wind das beueffende Steuersignal der 
BremS'Lcnk-AssisLenzeinrichtung beim Berechnen des 

j>tcuc2«igcbm9aigafil8 nicht odcr Icdlgljcb mit cincm klcincn 

Gewichtsfaktor berUcksichtigl (Gewichtsfaktor ki « 0). Es 
versteht sich, dass beliebige, andere Pallbeispiele deiikbar 
sind. 

PatentansprOche 

1. Vsrfahren zur Koordination mehrerer F&hrsystem* 
dnricbtungen (6) eines Fahrzeugs, wobei aus in Ab- 
h&ngigkeil von aktuellen Fahirzustandsgr6S«) des 
Fahrzeugs bervorgerufenen Ausgangssignalen der 
Fahrsystemeinricbtungen (6) ein Sleuet^ebnis signal 
erzeugt wird, das als SoUwertX'otgabe zur Bednfius- 
sung des Fahrzustandes mitteis mindestens einer Ak* 
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luatorcinrichnjQg (26) des Fahrzcugs dienl und/odcx 
ein Parameterer^gebDissignal iur Becinflossung der Re- 
gel- und/oder Steuerparameter einer Fahrziistandsrege- 
lung bzw. Fabrzustnodsstrxienjxig eneugt wird. 

2. Verfahr&D nach Auspruch 1» dadurch gekennzeich* 5 
net, dass das Steuerergebnissignal dem Soll-Fahrau- 
staod des Fahrzeugs entspricht, wobei das Steuerergeb- 
nissignal die SoU-FahizeujEibeweeuag im drddimen- 
sionalen Raum beschreibL 

3. Verfahreo nach Anspruch 1> dadurch gekennzeicb- 10 
net, dass das Steuereigebmssigual dcr SoU-Fahizu- 
siandsfindcrung fUr das Fahrzcug cnispricht, wobci das 
Sieuerefgebnissignal die Soll-Fahrzeiigbewegung53n- 
derung ira dreidimensionalen Raum beschreibt 

4. Verfahreo nach cinem der Anspriichc 1 bis 3, da- li 
durcb gekeoQzeichnet, dass das Sleuereigebnlssignai 
unmiiielbar an die AkLuaioreiDilchnJngen (26) zur Be- 
cinfiussung dcr Fahizcugbcwegung ubennittelt wird. 

5. Vcifahicn nach cinem dcr Anspriichc 1 bis 3, da- 
durch gekeonzeichBet, dass das Steueicrgebnissignal 20 
an ©in Fahr2wstand«-Rcgel- odor Stoucigemt (12), ins- 
bcsondcrc Fahrdynamikrcglcr (23), ubermittclt wini, 
das zur Beeinflussung der Fahrzeugbewegung Stellsi- 
gcalc fiir die Aktualorciniichtungco (26) hervorrufl. 

6. Verfahren nach einem der Anspriichc 1 bis 5. da- 2S 
durcfa gekeonzeichoet, dass das Parametereigebntssi- 
goal an ein Fahrzustands-Kegel* oder Steuergerfit (22), 
insbcsondere Fahrdynamikrcgler (23), zur Beeinflus- 
sung dessen Steuer- bzw. Regelparameter CibenniUelt 
wiri 30 

7. Verfahren nach eincm der AnsprQche 1 bis 6, da- 
durch gekennzeichnet, dass bd der Bestimmung des 
Sieuerergebnissignals und/oder des Parameteiergeb- 
nisslgnals eine Pdorlsiening und/oder Oewichiuxig 
mchrcrer vorliegender Ausgangssignale dann erfolgt, 35 
wenD diese Ausgangssignale von unterscbiedHcheo 
Fahrsystemeiorichtungezi (6) stammeD und insbeson- 
dere den&elbeo Aktuatoremnchtuogco (26) zugeoidisct 
sind. 

8. Verfahren nach ciocin dcr AnsprQche 1 bis 7, da- 40 
durcb gckennzcichnec, dass bet der Bestimmung des 
Steuerergebnissignals und/oder den Parametenergch. 
nissigcais Sensorsignale, die Informationen Qber den 
aktuelleo Fahizusiand des Fahrzeugs enthalten, und/ 
Oder Eingangssignale; die manucllen Einstellungen des 4S 
Fahrc« cnupiechcni bcrtcksicbu^ wcrden. 

9. Verfohren nach Arispniicb dadurch gekennzeicb- 
neu dass die Sensorsignale Informaiionen Uber die 
GicrwinkclgcschwiDdigkcji und/oder die Fahrzcugbe* 
scbJeunigimg und/oder die Fahrzeuggeschuindigkeit SO 
und/oder die Kaddiehzahlen und/oder das Lenkradmo* 
ment und/oder den Lenkradwinkel enthalten. 

10. Verfahren nach einem dcr AnsprUche 1 bis 9, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Fahrsystenieinricblun- 
gcn (6) In mchnwc Gruppon nut untcrachicdlicb hohco 55 

GruppenprioriiSten eingetcilt sind, wobei die Aus- 
gangssignale der Fahrsystemcinrichtungen (6) einer 
Gruppc rait hohcrcr Oruppenprioriial bci dcr Bcsdm- 
miing dec .^reuercr^ebmssignflls unrt/nder Pfli-aroft. 
terergebnissignals st^er gewidiiet werden. als die 60 
Ausgangssignale dcr Fahrsystcmcinrichtungcn (6) ei- 
ner Gruppe mil niedrigeier GruppenprioritSt 

11. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis lO. da- 
durdi gekennzeichnet, dass die Ausgangssignale der 

. Fahrsysiemeinrichtungen (6) in Pom von Steuersigna- 65 
len Oder Farametersignalen vorliegen, wobei das Steu- 
erergebnissigoal in Abbfingigkeit von den Steuersigna- 
len und das Farameterergehnissignal in Abnangigkeit 



voD den Paramctcrsignalen bcstinunt wird. 
IZ Verfahren nach einem der AnsprOche 1 bis 11, da- 
durch gekennzeichnet, dass das Steuerergebnissignal 
und/oder das Pftrametcrei^ebniecignol aus der Siurxuno 
der betrcffenden, mit jcweils eiDcra Gcwicbtsfaktor ge- 
wichteten Ausgangssignale der Fahi^ystemdnrichfun- 
g«i (6) gebildet wird, wobci insbesondere die Summe 
der einzelnen Gewichtsfakloren gleich Eins ist und die 
Gewichtsfaktorcn Wcne im Bereich von Null bis Eins 
annchmen kdnnen. 

13. Verfahrra nach Anspruch 12, dadurch gekeni>* 
zeichnet, dass die Gewichtsfakloren der Ausgangssi- 
gnale in Abh&igigkeit von einer der betreffendeo Fahr* 
systemeiniichtuQg (6) zugeordnelen PahrsystNnpriori- 
tat voigebbar sind. 

14. Verfahren nach cinem der Ansprilcbe U bis 13 in 
Veibindung rait Anspruch 10, dadurch gelcennzcidinel, 
dass bei der Besdmmung des Steucrergcbnissignals 
uixi/odcr des Paramcicreigcbnissignals lediglich die 
Ausgangssignale dcr Fahrsystcmeiiuicblungco (6) ei- 
ner ciDzigcD Gruppe voo Fchrayatcmcinrichtungcn her 
riicksichtigl wcrdco. 

15. Vorrichmng zur Durchffihnmg des Verfahrens 
nach einem der Anspriiche 1 bis 14, mit einer zur Er- 
zeugung des 5?teiierergehmxsignals iinH Hea Paramefer- 
ergebnissignais in Abhangigkeit von den Ausgangssi- 
gnaien vorgcsebcnea Koo^dinaiionseinrichtung (18), 
die zur Beeinflussung des Pahrzustandes mit den Ak- 
tualoreinrichtungen (26) des Fahrzeugs mittelbar oder 
unmittelbar vcibunden ist 

16. Vorrichtung nach An^jruch 15, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Koordinationseinnchtung (18) zur 
Dberminlung des Steueretgebnissignals an die Aktua- 
toieinii^tungeo ^26) unmittelbar mit dieses verbun- 
densind. 

17. ^^^mcbn2ag nacb Anspruch 15» dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die KooidiBationseinrichtung (18) zur 
'ObcrxnixtluBg dca Stciicixi;gcbnissignals und/oder des 
ParaznetersteuersigDals mit einem Fahrzustands-Reget 
Oder Stcucrgcrat (22), insbesondere Fahrdyaamikrcgel- 
gerat (23), veibundoi ist, das zur Steuerung und/oder 
^ctgeJung der Fahrzeugbewegung in AbhSngigkest 
vom Steuerergebnissignal mit den Aktuatoreinrichtun- 
gen vcrbunden ist 

18. Vorrichtung nacb Anspruch 17, dadurch gekeim- 
zeichnet, dass das Fahrzust^ds-Regel- oder Steueige- 
rat (22) und die Koordinalionseiniichtung (18) in einer 
Zenu^einheil (24) inicgrierl sind. 

19. ViwTichtung nach einem der AnsprOche 15 bis 18, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Fahrsyslemwniich- 
niDgen (6) Fahrsystemsieue.'gcrate (14, 15, 16) aufwei- 
sen, die mil der Koordinaiionseinrichoing (18) in einer 
Zcnualeinheii (24) integricrt sind 

20- Vorricbcung nacb Ans|Mi2cb 19 in Verbindung mit 
Anspruch 17 oder 18, dadurch gckcmizclcliucl, dans 
die Fahrsysiemstcuergerfite (14, IS, 16), das Fahrzu- 
stands-Rcgel- oder Steueigerm (22) und die Koordina- 
tionscinrichtung (18) in dcr Zcnlralcinhcit (24) intc- 
griert fiixul. 

21. Va-richmng nach cinem dcr Ans|M-Qche 15 bis 20, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Xoordinationsein- 
richiung (18) mil einer Sensoranordnung (34) und/oder 
einer Bedienanordnung (36) vcrbunden isi. so dass die 
von der Sensoranordnung (34) erzeugt«i, Informatio- 
nen Qber den aktuellen Fahrzustand des Fahrzeugs ent- 
haltenden Sensorsignale und/oder die manuellen Ein- 
stcllungen des Fahrers entsprcchenden Eingangsisi- 
gnale der Bedienariordnung (36) zur BerOcksichtigung 
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bei der Bestinunung dts Sceuerergebnissigoals und/ 
Oder dcs ParamctercigebnissigDals aa die KooKfioad- 
ODseinrichtung (18) ubertregbar sind. 
22. Voirichtung nach Aospnicb 21. dariunch gckcnn- 
utlcbntt, dass die Secsoraaordnung (34) zuminde^t el- 
nen Sensor aufweisl, dessen Sensorsignal gleicbzeitig 
von eiDsr der Fahrsysiememrichtungen (6) genutzi 
wild. 
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